




































































































































































































































































































































































































% High Effort 0.0% 0.6% 5.6% 33.3% 66.7% 100.0%
Expected Effort 0.00010 0.01122 0.11126 0.66707 1.33403 2.00100
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% High Effort 0.0% 0.6% 5.6% 33.3% 66.7% 100.0%
Expected Effort 0.92101 0.92701 0.98101 1.28100 1.64100 2.00100
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Observed Effort 0.92101 0.92823 0.97348 1.25872 1.59225 2.00100
Figure 7 summarizes results relative to 'rational' agents. Furthermore it must be noted that our
simulations are consistent with the theoretical results we found in Dal Forno and Merlone (2001).
Figure 7. The effect of high effort agents on rational agents
6.11
A first consequence is that interaction between different types of agent may be productive from the
principal's point of view. The insight is that it may be rational for the principal to monitor just few
agents giving them a strong incentive to work hard. This may help solving the problem mentioned in
note 4.
Noise effects in the simulation
6.12
As we said above, agents' effort may be affected by noise. As can be expected the presence of noise
does not help to improve the global effort of the organization. A particular interesting result is the
following.
6.13
Consider a population consisting only of winner imitators. In absence of noise all the agents keep
exerting the same high effort they started with. With noise, the whole population degenerates to an
equilibrium where all agents exert low effort.
6.14
Observing perturbed efforts may lead agents to believe their partner obtained a higher profit by
shirking. Since they tend to imitate people with high profit they lower their efforts. In the long run
misunderstandings are detrimental to the system and overall effort degenerates to the null effort. The
following figure illustrates how noise may lower the organization global effort.
Figure 8. Effects of noise on a simple population
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6.15
In our simulations we observed that noise dramatically affected the average effort of the whole system.
Consider a homogeneous population of winner imitators. In presence of noise agents tend to lower
their effort over time. The rate of lowering depends on the noise level: the higher the level the higher
the decreasing rate. Our results are summarized in the following figure:
Figure 9. Noise effects on a winner imitators population
Theoretical Results
6.16
Finally our simulation platform was useful in providing a way to observe some theoretical results and
to suggest further directions of research. For example in Dal Forno and Merlone (2001), it was proved
that, when a rational agent and a fixed effort agent are paired, the higher is the provided fixed effort,
the lower is the optimal effort of the rational agent. It is possible to replicate the same result by
simulation. Consider a low and a high fixed effort agent together with a homogeneous population
consisting of rational agents. The population effort converges to the Nash equilibrium, while it is
possible to observe that rational agents paired with the low effort agent work harder and those paired
with the high effort agent shirk.
Figure 10. Rational agents shirk when interacting with high effort agents
Mechanistic vs. Organic Structures
6.17
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When no grid location is empty, agents cannot move and they always interact with the same
neighbours. This situation may be interpreted as a Mechanistic System of Organization where tasks
tend to be rigidly defined. By contrast, when some locations are empty, agents are free to move and
this may be interpreted as a more Organic System of Organization where tasks are continually adjusted
and redefined through interaction of organizational members (for a comparison of Mechanistic and
Organic Systems of Organization see Steers and Black 1994:367­369). In this case agents follow a
zero mean random walk. They tend, in the long run, to remain in the same place and interact with same
mates. As a consequence relations tend to remain almost fixed even if they may change slightly over
time. Obviously, when agents are free to move local effects are moderated and zones where high effort
is exerted are less stable.
 Conclusion
7.1
The simulation platform we have designed provides a simple way to study the complex interactions
between different types of agents. This way we could perform some simulations and replicate some
results previously proved only theoretically. We were interested to study the equilibria of such a
system. Our attention was focused on those where the effort exerted by agents converged. According
to our interpretation such equilibria may be considered as corporate culture.
7.2
We could observe some simple situations where corporate culture could emerge. In contrast in some
other examples it was not possible to observe such an emergence. It would be extremely interesting to
find conditions under which corporate culture may or may not occur. Nevertheless agents
heterogeneity makes it a difficult task. Further research should deal with this problem both by
simulation and theoretically.
7.3
Many different types of agents have been introduced. Our first simulations considered the evolution of
homogeneous populations. We perturbed these situations in different ways; for example we introduced
a few fixed effort agents to study their effect on the population. We found that usually some fixed high
effort agents scattered in a homogeneous population may boost productivity of the other agents. We
could observe a sort of evolution in our agents even if it was not explicitly considered.
7.4
Furthermore we studied how noise could affect the behaviour of this system and its equilibria. The
results were interesting since we observed that under particular circumstances noise could make
population effort totally collapse.
7.5
Both these results are interesting. The first suggests a possible way to improve overall performance:
the principal may decide to monitor just few agents giving them a strong incentive to work hard. The
second, by contrast, suggests that in the presence of noise, the situation may degenerate. The
implication is that, as in real world, great effort should be made to keep noise effects under control.
7.6
In further research it would be interesting to introduce new types of agents such as those that explicitly
switched strategies and to implement the possibility to move agents on the grid. It would be also
interesting to consider a "garbage can model" where efforts change dynamically. Furthermore our
platform is open to model different types of interactions; it would be interesting to move beyond
"random interaction" and consider interaction depending on relative similarity (Carley 1991). Finally,
it could be interesting to extend our approach to models of organization with a hierarchical structure.
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 Notes
1 Team members may share only a part of the output. It must be noted that the output each agent
receives depends on the aggregate effort.
2 Obviously, it is possible to implement a different profit function.
3 The .exe program and the agent class code is available upon request from the authors.
4 The reader will note that in our model interaction depends on the location of agents. The principal
may mitigate the random interaction effects by an optimal location of agents. But this cannot be done
without knowing the agents' types: a vicious circle arises.
5 For numerical reasons null effort agents actually exert an almost null effort: 0.0001.
6 The only exception is a rational agents population. See Dal Forno and Merlone (2001) for theoretical
details and 6.16.
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